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@ Verf ahren und Vorrichtung zur Sichtweitenmessung 

(§) Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Sichtweitenmes- 
sung, insbesondere fur den Einsatz in Kraftfahrzeugen, mit 
foigenden Schritten: 

- Aussenden oines raumlich und/oder zeitlich begrenzten 
Lichtsignals in Form eines Uchtstrahte, 

- Empfangen des Ruckstreulichts des ausgesendeten Licht- 
signals durch Erfassung einer ersten Raumzone dee Ucht- 
strahfs, 

- Empfangen des Ruckstreulichts des ausgesendeten Licht- 
signals durch Erfassung mindestens einer wetteren, zweiten 
Raumzone des Uchtstrahls, wobei die erste Raumzone nicht 
identisch mit der zweiten Raumzone ist, und 

- Vergleich der beiden Ruckstreulicht-Ergebnisse und Ermttt- 
u lung der Sichtweite unter Berucksichtigung des Vergleichs- 

ergebnisses. 
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Stand der Technik 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Sichtweiten- 
messung, insbesondere fiir den Einsatz in Kraftfahrzeu- 
gen. 

Die Sichtweite des Fahrers eines Kraftfahrzeugs soll- 
te EinfluB auf die Fahrgeschwindigkeit habcn. Aus dcr 
taglichen Praxis ist es jedoch insbesondere bei Nebel 
bekannt, daB viele Fahrzeugfiihrer durch unangepaBte 
Geschwindigkeit in Auffahrunfalle verwickelt werden. 
Die objektive Erfassung der Sichtweite und Einbezie- 
hung der Fahrgeschwindigkeit kann daher genutzt wer- 
den, um den Fahrer bei unangepaBter Fahrweise zu 
warnen. Die Erfindung befaBt sich mit einem Verfahren 
und einer Vorrichtung zur objektiven Sichtweitenmes- 
sung, wobei die Erfindung nicht auf einen mobilen Ein- 
satz beschrankt ist 

Vorteile der Erfindung 

Das erfindungsgemaBe Verfahren zur Sichtweiten- 
messung weist folgende Schritte auf: Aussenden eines 
raumlich und/oder zeitlich begrenzten Lichtsignals in 
Form eines Lichtstrahls, Empfangen des Ruckstreulichts 
des ausgesendeten Lichtsignals durch Erfassung einer 
ersten Raumzone dem Lichtsignals, Empfangen des 
Ruckstreulichts des ausgesendeten Lichtsignals durch 
Erfassung mindestens einer weiteren, zweiten Raumzo- 
ne des Lichtstrahls, wobei die erste Raumzone nicht 
identisch mit der zweiten Raumzone ist und Vergleich 
der beiden Riickstreulicht-Ergebnisse sowie Ermittlung 
der Sichtweite unter Beriicksichtigung des Vergleichs- 
ergebnisses. Im Zuge dieser Anmeldung ist das Licht des 
ausgestrahlten Lichtstrahls nicht auf den sichtbaren Be- 
reich beschrankt sondern es wird ein Signal mit entspre- 
chend gewahlter Welleniange ausgestrahlt, insbesonde- 
re Infrarot- Licht Durch die Erfassung des Ruckstreu- 
lichts ist es moglich, auf die Sichtverhaltnisse zu schlie- 
Ben, da beispielsweise im Falle von Nebel, Schnee oder 
Regen die in der Luf t befindlichen Wassertropfen bezie- 
hungsweise Schneekristalle eine Reflexion bewirken. 
Die Aussendung und auch die Erfassung erfolgen vor- 
zugsweise in einem Bereich, der von auBeren Gegeben- 
heiten, wie vorwegfahrenden Fahrzeugen, Motorhaube, 
Fahrbahnbelag, am Seitenrand parkenden Fahrzeugen, 
Schiidern und so weiter, frei ist, so daB tatsachlich nur 
Ruckstreulicht empfangen wird, das durch Sichtweiten- 
parameter und nicht durch Fremdparameter beeinfiuBt 
ist Dadurch, daB das Ruckstreulicht einer ersten Raum- 
zone des Lichtstrahls detektiert wird, laBt sich bereits 
auf die Sichtweite schlieBen, da die Intensitat des Ruck- 
streulicht beispielsweise im Falle des Nebels mit der 
Dichte des Nebels zunimmt Fehlerquellen bei der Sicht- 
weitenmessung stellt jedoch zum Beispiel eine Sendelei- 
stungsveranderang des ausgestrahlten Lichtstrahls dar, 
beispielsweise aufgrund von Temperaturanderungen. 
Auch eine Verschmutzung der Optik und so weiter stellt 
eine Fehlerquelle dar. Wird durch die Frontscheibe des 
Kraftfahrzeugs ausgestrahlt und empfangen, so be- 
stimmt die Sauberkeit der Scheibe das MeBergebnis. 
Um diese (und andere) Storeinfliisse zu eliminieren, 
wird erfindungsgemaB das Ruckstreulicht einer weite- 
ren, zweiten Raumzone des Lichtstrahls erfaBt, wobei 
die beiden Raumzonen unterschiedlich sind. Sie diirfen 
sich zwar zum Beispiel teilweise uberlappen, jedoch 



nicht identisch SBEur von auBeren Storeinflussen frei- 
en Bestimmung der Sichtweite werden die beiden Riick- 
streulicht-Ergebnisse miteinander verglichen, und es er- 
folgt die Ermittlung der Sichtweite unter Beriicksichti- 
5 gung des durch den Vergleich gewonnenen Ergebnisses. 
Dieses Vorgehen eliminiert Storeinfliisse, zum Beispiel 
eine verschmutzte Optik, da es bei der Sichtweitenmes- 
sung nicht auf die absolute GroBe des empfangenen 
Ruckstreulichts, sondern auf die Differenz der beiden 
io Ruckstreulicht- Ergebnisse ankommt, wobei im Falle ei- 
ner verschmutzten Optik oder einer verschmutzten 
Frontscheibe beide Riickstreulicht-Ergebnisse in glei- 
cher Weise durch die Verschmutzung beeinfiuBt sind, so 
daB die Differenz der beiden Ergebnisse unabhangig ist 
15 von diesem Storfaktor. 

Nach einer Weiterbildung der Erfindung ist vorgese- 
hen, daB der raumlich begrenzte Lichtstrahl eine erste 
optische Achse aufweist, daB die Erfassung der ersten 
Raumzone entlang einer zweiten optischen Achse er- 
20 folgt, die gegeniiber der ersten optischen Achse geneigt 
verlauft und diese schneidet und daB die Erfassung der 
zweiten Raumzone entlang einer dritten optischen Ach- 
se erfolgt, die gegeniiber der ersten optischen Achse 
geneigt verlauft und diese schneidet, wobei der Nei- 
25 gungswinkel der zweiten optischen Achse (gegeniiber 
der ersten optischen Achse) ungleich dem Neigungswin- 
kel der dritten optischen Achse (gegeniiber der ersten 
optischen Achse) ist. Durch die raumliche Begrenzung 
des Lichtstrahls, insbesondere in Form eines sich leicht 
30 aufweitenden Kegels, ist ein bestimmtes Raumvolumen 
vom Lichtstrahl erfaBt Der Empfang erfolgt aufgrund 
der Empfangscharakteristik des verwendeten Sensors 
entlang eines "Empfangsstrahls", der eine optische Ach- 
se aufweist Hierdurch ist ebenfalls ein Empfangsraum, 
35 vorzugsweise ebenfalls kegelfdrmig, definiert Dort, wo 
die beiden Raume, namlich der Raum des ausgestrahlten 
Lichts und der die Empfangszone bestimmende Raum, 
sich schneiden, liegt ein Schnittvolumen vor, das bei der 
Messung im Hinblick auf die Erfassung des Ruckstreu- 
40 lichtes abgetastet wirdr ErfindungsgemaB erfolgt die 
Abtastung eines ersten Schnittvolumens und ferner die 
Abtastung eines zweiten Schnittvolumens, wobei die 
beiden Schnittvolumen nicht identisch sind. Aufgrund 
eines Vergleichs der Riickstreulicht-Ergebnisse der bei- 
45 den Schnittvolumina laBt sich eine Aussage ilber die 
Sichtweite treffen, wobei — wie bereits erwahnt — au- 
Bere Einflusse, wie Verschmutzungen oder sich andern- 
de Sendeleistungen unberiicksichtigt bleiben. Dadurch, 
daB die erste optische Achse des Lichtstrahls gegeniiber 
so der zweiten optischen Achse der Erfassungszone ge- 
neigt verlauft, ergibt sich das vorstehend erwahnte erste 
Schnittvolumen. Da die dritte optische Achse nicht iden- 
tisch mit der zweiten optischen Achse ist, ergibt sich ein 
zweites Schnittvolumen, das nicht identisch mit dem er- 
55 sten Schnittvolumen ist, so daB der vorstehend erwahn- 
te Vergleich der beiden Ruckstreulicht-Ergebnisse auf 
einfach Weise moglich ist 

Wahrend bei der vorstehend erwahnten Sichtweiten- 
messung eine raumliche Begrenzung bei dem Licht- 
60 strahl und auch bei den beiden Empfangszonen vorge- 
nommen wird, so daB definierte Schnittvolumina erfaBt 
werden konnen, ist es zusatzlich oder alternadv fur eine 
Sichtweitenmessung auch moglich, wenn der Lichtstrahl 
zeitlich begrenzt ausgestrahlt wird und der Empfang des 
65 Ruckstreulichts in einem ersten Zeitfenster und der 
nochmalige Empfang in einem zweiten Zeitfenster er- 
folgt, wobei die beiden Zeitfenster zeitlich versetzt zu- 
einander liegen und/oder unterschiedlich groB sind. Der 
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Empfang innerhalb des eil^HJZeitfensters fuhrt dazu, 
daD — unter Berucksichtigoff der Laufzeit des Lichts 
— nur eine bestimmte Raumzone abgetastet wird, das 
heiBt, innerhaJb dieser Raumzone wird das Riickstreu- 
licht erfaBt. Da das zweite Zeitfenster zeitlich versetzt 
zum ersten Zeitfenster liegt und/oder unterschiedlich 
groB ist, wird eine andere Raumzone im Hinblick auf 
das Riickstreulicht erfaBt als bei der ersten Messung. 
Dieses hat zur Folge, daB Storeinfliisse, wie die Ver- 
schmutzung der Optik, der Windschutzscheibe, unter- 
schiedliche Sendeieistungen oder dergleichen eliminiert 
werden, da es nur auf die Differenz der beiden Emp- 
fangsergebnisse ankommt und aus dieser Differenz die 
Sichtweite ermittek wird Auch bei dieser MeBmethode 
erfolgt vorzugsweise eine raumlich begrenzte Aussen- 
dung und Erfassung. 

Ferner ist es vorteilhaft, wenn das Licht des Lichtsi- 
gnais intervallmaBig moduiiert wird, daB zur Bestim- 
mung des Ruckstreulichts der moduJierte Anteil des 
Riickstreulicht ausgewertet wird und daB aus dem un- 
modulierten Lichtanteil die Umgebungshelligkeit ermit- 
tek wird. Auf diese Art und Weise wird es moglich, daB 
ruckgestrahlte Licht vom Umgebungslicht unterschei- 
den zu konnen. Hierzu wird — wie beschrieben — das 
Licht der Lichtquelle zeitlich (das heiBt also nicht per- 
manent, sondern intervallartig) modulierL Das riickge- 
streute Licht besitzt dann die gleiche Modulation, wo- 
durch einerseits das ruckgestreute Licht durch Demo- 
dulation ermittek werden kann und andererseits die 
Umgebungshelligkeit aus dem unmodulierten Lichtan- 
teil, also zu den Zeiten, zu den keine Modulierung des 
ausgesandten Lichtes erfolgt, ermittelt werden kann. 

Werden mindestens zwei Raumzonen — wie vorste- 
hend beschrieben — durch geometrische Uberlagerung 
von Sende- und Empfangscharakteristik generiert, ist 
zum Beispiel eine rechteckformige Modulation der Sen- 
deleistung mit einem Tastverhaltnis von circa 50 : 50 
moglich. Das Wechselstromsignal mindestens eines der 
Empfanger ist dann proportional zum riickgestreuten 
moduliertem Licht, wahrend der Gleichstromanteii, der 
von mindestens einem Empfanger empfangen wird, die 
Umgebungshelligkeit widerspiegelL Urn Storungen von 
Verkehrsteilnehmern mit gleichem Sichtweitensensor 
zu reduzieren, laBt sich zum Beispiel auch eine Pseudo- 
Zufallsfolge zur Modulation und Demodulation einset- 
zen. Dies iaBt sich beispielsweise technisch durch ein 
ruckgekoppeltes Schieberegister generieren. 

Ferner ist es vorteilhaft, in einem dritten Zeitfenster, 
wahrend dem kein Lichtsignal ausgestrahlt wird, die 
Umgebungshelligkeit zu ermitteln. Dies ist moglich, 
wenn die Ermittlung der Sichtweite durch zeitlich be- 
grenztes Aussenden und zeitlich aufgeldstes Empfangen 
von Licht stattfindet. Vorteilhaft ist die Unterteilung der 
Zeit zwischen zwei ausgesendeten Lichtblitzen in min- 
destens drei Zeitfenster. Im ersten Zeitfenster wird das 
ruckgestreute Licht aus einer ersten Raumzone gemes- 
sen, im zweiten Zeitfenster aus einer zweiten Raumzone 
und im dritten Zeitfenster wird aufgrund eines fehlen- 
den Lichtsignals keine Ruckstreumessung, sondern die 
Umgebungshelligkeit gemessen. Hierzu ist es erforder- 
lich, daB die Laufzeit des Lichts vom Sender zum geo- 
metnsch definierten Schnittvolumen und zuruck zum 
Empfanger kleiner als der Zeitabstand zwischen zwei 
ausgesendeten Lichtblitzen ist Das Umgebungslicht 
kann - wie bereits vorstehend beschrieben - wieder- 
um aus dem Gleichstromanteii gewonnen werden. 

Nach einer Weiterbildung der Erfindung ist es vorteil- 
haft, wenn die Auswertung der empfangenen Signale 
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mit einer Auswertl^Pfc, insbesondere unter Verwen- 
dung mindestens einer Fuzzy- Klassifikation und/oder 
neuronaler Netze erfolgt. Dieses Vorgehen ist in den 
beiden vorstehend beschriebenen Verfahren, also dem 
Verfahren mit geometrischer Oberlagerung und/oder 
dem Verfahren mit zeitlich begrenztem Aussenden und 
zeitlich aufgeiostem Empfangen anwendbar. In beiden 
Verfahren erhalt man Signale, die im riickgestreuten 
Licht aus mindestens zwei Raumzonen und der Umge- 
bungshelligkeit entsprechen, wobei die Umgebungshel- 
ligkeit durch die Empfangsoptik in einer Vorzugsrich- 
tung gemessen wird, die insbesondere die Fahrtrichtung 
ist. Durch die feste Anordnung der Raumzonen zur Sen- 
de-/Empfangseinrichtung stehen die Ruckstreusignale 
15 in wohldefinierter Beziehung zueinander. Zum Beispiel 
ist fur homogenen Nebel das Verhaknis der Ruckstreu- 
Signale nur von der Sichtweite abhangig und das Signal 
der weiter weg Iiegenden Raumzone ist im allgemeinen 
kleiner als das der naher an der Sende-/Empfangsein- 
richtung iiegenden Raumzone. Diese Signale werden 
mit einer Auswertelogik - wie vorstehend erwahnt - 
bearbeitet, in der zum Beispiel Fuzzy-KJassifikationen 
oder neuronale Netze verwendet werden konnen. Man 
kann dann zum Beispiel bevorzugt die Klassen "Sicht- 
weite < 50 m", "Sichtweite 50 m bis 100 m M , "Sichtweite 
> 100 m" aber auch zum Beispiel die Klassen "Blen- 
dung", "Hindernis" oder "undefinierter Zustand" unter- 
scheiden. 

Zusatzlich zu den Empfangersignalen lassen sich auch 
weitere Informationen im Klassifikator berucksichtigen. 
Hierzu zahlen zum Beispiel die Lichtstellung (kein Licht, 
Standlicht, Fahrlicht, Fernlicht und so weiter), die Schei- 
berwischersteilung (kein Regen, Intervallschaltung, nor- 
males oder schneiles Wischen und so weiter), Heck- 
scheibenheizung (Scheiben beschiagen oder nicht und 
so weiter), Temperatur, Luftfeuchtigkeit und so weiter. 
Durch die Zusatzinformationen kann die Zuverlassig- 
keit des Klassifikators nicht nur fur die Sichtweitenbe- 
stimmung verbessert werden, sondern auch auf andere 
40 Aggregate eines Kraftfahrzeugs riickwirken (zum Bei- 
spiel Lichtstellung, NebellichtVRucklicht, Scheibenwi- 
scher, intelligenter Tempomat und so weiter). Die ge- 
samte fCommunikation zwischen den Aggregaten kann 
vorzugsweise dabei iiber eine Bussystem stattfinden. 

SchlieBIich betrifft die Erfindung Vorrichtungen, die 
die Durchfuhrung der vorstehend erwahnten Verfahren 
ermoglichen. Hierzu wird auf die AnsprCiche verwiesen. 
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Die Erfindung wird anhand von Ausfuhrungsbeispie- 
len naher erlautert und zwar zeigt: 

Fig. 1 eine Einrichtung zur Sichtweitenmessung mit 
einem Lichtsender und zwei Lichtempfangern, 

Fig. 2 eine Vorrichtung zur Sichtweitenmessung mit 
emem Lichtsender sowie einem Lichtempfanger, wobei 
der Lichtempfanger zeitlich nacheinander Messungen 
vomimmt, 

Fig. 3 ein Blockschaltbild fur das Verfahren mit geo- 
60 metrischer Raumzonen-Bildung und 

Fig. 4 eine Blockschaltbild fur die Sichtweiten-Be- 
stimmung mit zeitlicher Auflosung. 

Beschreibung der Ausfuhrungsbeispiele 

65 

Die Fig. 1 zeigt eine Einrichtung zur Sichtweitenmes- 
sung, die einen Lichtsensor 1 aufweist, der Licht einer 
Optik 2, beispielsweise einer Linse, zufuhrt, von der ein 
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Lichtstrahl 3 ausg^Pelcher raumlich begrenzt ist, da 
er euie Kegelform aulweist oder beispielsweise von Pa- 
rallelstrahlen gebildet wird. Der Lichtstrahl 3 weist eine 
erste optische Achse 4 auf. Die Einrichtung besitzt fer- 
ner einen ersten Lichtempfanger 5 und einen weiteren. 
zweiten Lichtempfanger 6. Beiden ist gemeinsam eine 
Optik 7 zugeordnet, wodurch "Empfangsstrahlen" 8 be- 
ziehungsweise 9 realisiert werden. wobei unter "Emp- 
fangsstrahlen" 8. 9 Raumbereiche verstanden werden, 
die von den zugehdrigen Lichtempfangern 5 bezie- 
hungsweise 6 abgetastet werden. Dem Empfangsstrahl 8 
ist erne zweite optische Achse 10 und dem Empfangs- 
strahl 9 erne dntte optische Achse 1 1 zugeordnet. 

Die Fig. 1 verdeutlicht, daB die zweite optische Achse 
10 geneigt zur ersten optischen Achse 4 verlauft, wobei 
*' , f die J ^ )ei J d ? n Achsen 4 « !<> schneiden. Entsprechendes 
gut fur die dntte optische Achse 1 1, die ebenfalls geneigt 
zur ersten optischen Achse 4 verlauft, wobei ein Schnitt- 
punkt zwischen der ersten optischen Achse 4 und der 
dntten optischen Achse 11 gebildet wird. Da der Nei- 
gungswinkel zwischen der ersten optischen Achse 4 und 
der zweiten optischen Achse 10 ein anderer ist als der 
Neigungswinkel zwischen der ersten optischen Achse 4 
und der dntten optischen Achse 1 1, werden unterschied- 
liche Schtuttvolumen 12 und 13 von dem ersten Licht- 
strahl 3 und dem Empfangsstrahl 8 sowie dem ersten 
Lichtstrahl 3 und dem Empfangsstrahl 9 ausgebildet 
Das Schnittvolumen 12 bildet eine erste Raumzone 14- 
das Schnittvolumen 13 eine zweite Raumzone 15 

Zur Messung der Sichtweite wird wie folgt vorgegan- 
gen. Der Lichtsender 1 sendet einen Lichtstrahl 3 aus 
dessen - aufgrund von Nebel oder dergleichen auftre- 
tendes - Ruckstreulicht in der Raumzone 14 von dem 
ersten Lichtempfanger 5 erfaBt wird Der zweite Licht- 
empfanger 6 erfaBt das Ruckstreulicht in der Raumzone 
15. Je dichter der Nebel ist, desto starker ist die Streu- 
Iichteinstrahlung und desto grdBer ist das Ausgangssi- 
gnal an den beiden Lichtempfangern 5 beziehungsweise 
6. Zur Auswertung der Sichtweite wird jedoch nicht das 
absolute Signal der beiden Lichtempfanger 5 und 6 her- 
angezogen, sondern ein daraus gebUdetes Differenzsi- 
gnal beziehungsweise ein aus beiden Signalen gewonne- 
nes neues Signal, wodurch Storeinfliisse, wie beispiels- 
weise erne verschmutzte Optik 2 beziehungsweise 7 
ehmmiert werden. Auch fuhren Schwankungen in der 
Ausgangsleistung des Lichtsenders 1 nicht zu falschen 
trgebnissen bei der Sichtweitenmessung. 

In der Fig. 2 ist eine weitere Einrichtung dargestellt 
die gegenuber der Einrichtung der Fig. 1 nicht mit zwei 
ucntempfangern, sondern nur mit einem Lichtempfan- 
ger 5 arbeitet Ansonsten entspricht der Aufbau dem der 
fig. 1, so daB auf die zugehorige Beschreibung verwie- 
sen wird Im Gegensatz zum Ausfuhrungsbeispiel der 
tig. I erfolgt beim Ausfuhrungsbeispiel der Fig. 2 ie- 
tSS eU !f zeitauf e el6st e Messung. Hierzu sendet der 
T;^,M?r r - 1 u kurze ' vorzugsweise rechteckformige 
Lichtbhtze, msbesondere mit fester Wiederholfrequenz, 
aus. Em ausgesandter Lichtimpuls wird zu mindestens 

l^ n TT}^ C }} en Zeiten ab getastet, was dadurch 
ertolgt, daB der Lichtempfanger 5 wahrend eines ersten 
f , eme Erfassu "e vom Lichtimpuls er- 
"2 Ru ^ tr . euli chts in einem entsprechenden Be- 
Schmttvolumens 12 beziehungsweise der 
l^umzone 14 vornimmt. und daB - zeitlich beabstan- 
S ~ Cmc , zweite Messung mittels eines zweiten 
Zeitf ensters erfolgt, wobei der Lichtimpuls aufgrund der 
^^"""S^^hwindigkeh des Lichts an einer ande- 
ren Stelle mnerhalb der Raumzone 14 erfaBt wird, das 
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heiQt, es w^In zweites Ruckstreulicht. Ergebnis mit- 
tels des Lichtempfangers gewonnen. Fiir die Bestim- 
mung der Sichtweite werden bcide Rtickstreulicht-Er- 
gebnisse herangezogen, indem nicht ihre absolute Gro- 
I5e sondern ihre relative GroBe zueinander bestimmt 
und nieraus die Sichtweite abgeleitet wird. Auch bei 
diesem Verfahren fuhrt die Differenzauswertung zur 
Elimiruerung von Storungen, die beispielsweise durch 
verschmutzte Optiken oder einen Verschmutzuneszu- 
stand einer Windschutzschcibe, die sich im Lichtfuh- 
rungsweg beziehungsweise im Erfassungsweg befinden, 
entstehen. 

Die Fig. 3 zeigt ein Blockschaltbild, das die Sichtwei- 
tenbestimmung mit geometrischer Raumzonen-Bildung 
gemaB Anspruch 1 betrifft Vorgesehen ist ein Oszillator 
101, der mit emem Modulator 102, einem Lichtsender 
103 und einer Sendeoptik 104 in Verbindung steht Die 
Empfangsoptik 108 steht mit Empfangern 107 in Verbin- 
dung, die zu Hoch- oder Bandpassen 106 fuhren. Die 
Hocn- oder Bandpasse 106 sind an Demodulatoren 105 
angeschlossen, die ferner an den Oszillator 101 bezie- 
hungsweise Modulator 102 angeschlossen sind. Die Aus- 
gange der Demodulatoren stehen mit Tiefpassen 109 in 
verbmdung, die zu einer Auswertelogik 201 fuhren Fer- 
ner stehen die Ausgange der Empfanger 107 uber Tief- 
passe 109 mit der Auswertelogik 201 in Verbindung Die 
Auswertelogik 201 gibt auf der Verbindung 202 die 
fcichtweitenklassifikation aus, auf der Leitung 203 Zu- 
satzmformauonen anderer Aggregate und auf der Ver- 
bindung 204 erfolgt die Ausgabe an andere Aggregate. 
Mit 205 ist em Bussystem gekennzeichnet 

Die Fig. 4 zeigt ein Blockschaltbild fur eine Sichtwei- 
tenbestimrnung mittels zeitlicher Auflosung. Ein Oszilla- 
tor 301 steht mit einem Modulator 302 in Verbindung 
der an emen Lichtsender 303 angeschlossen ist, der eine 
Sendeoptik 304 aufweist Mit 308 ist die Empfangsoptik 
gekennzeichnet, die zu einem Empfanger 307 fuhrt der 
mit einem HochpaB 312 verbunden isL Vom Oszillator 
301 beziehungsweise Modulator 302 fuhrt eine Verbin- 
dung zu drei hintereinandergeschaltete Verzogerungs- 
schaltungen 310, die mit Abtastem 311 verbunden sind. 

Abtastem 311 wird das Ausgangssignal des Hoch- 
passes 312 zugefuhrt und die Ausgange der Abtaster 
311 stehen mit einer Auswertelogik 401 in Verbindung. 
Eine Verbindung 402 fuhrt von der Auswertelogik 401 
Ausgabesignale hinsichtlich der Sichtweitenklassifika- 
uon zu emem Bussystem 405. Ferner besteht eine Ver- 
bindung 403 und eine Verbindung 404 zwischen Aus- 
werteelektronik 401 und Bussystem 405, wobei uber die 
Verbindung 403 Zusatzinformationen anderer Aggrega- 
te und uber die Verbindung 404 Ausgabeinformationen 
an andere Aggregate ubertragen werden. 

Patentanspniche 

1. Verfahren zur Sichtweitenmessung, insbesonde- 
re fur den Einsatz in Kraftfahrzeugen, mit folgen- 
aen Schritten: 

— Aussenden eines raumlich und/oder zeitlich 
begrenzten Lichtsignals in Form eines Licht- 
strahls, 

— Empfangen des Ruckstreulichts des ausge- 
sendeten Lichtsignals durch Erfassung einer 
ersten Raumzone des Lichtstrahls, 

~ Empfangen des Ruckstreulicht des ausge- 
sendeten Lichtsignals durch Erfassung minde- 
stens einer weiteren, zweiten Raumzone des 
Uchtstrahls, wobei die erste Raumzone nicht 
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identisch mit derSreiten Raumzone ist und 
— Vergleich der beiden Ruckstreulicht-Ergeb- 
nisse und Ermittlung der Sichtweite unter Be- 
riicksichtigung des Vergleichsergebnisses. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 5 
zeichnet, daB der raumlich begrenzte Lichtstrahl 
eine erste optische Achse aufweist, daB die Erfas- 
sung der ersten Raumzone entlang einer zweiten 
optischen Achse erfolgt, die gegenuber der ersten 
optischen Achse geneigt verlauft und diese schnei- J0 
det und daB die Erfassung der zweiten Raumzone 
entlang einer dritten optischen Achse erfolgt, die 
gegenuber der ersten optischen Achse geneigt ver- 
lauft und diese schneidet, wobei der Neigungswin- 
kel der zweiten optischen Achse ungleich dem Nei- 15 
gungswinkel der dritten optischen Achse ist 

3. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB der Licht- 
strahl zeitlich begrenzt ausgestrahlt wird und daB 
der Empfang des Ruck stre clients in einem ersten 20 
Zeitfenster und der mindestens noch einmal erfol- 
gende Empfang in einem zweiten Zeitfenster erfol- 
gen, wobei die beiden Zeitfenster zeitlich versetzt 
zueinander liegen und/oder unterschiedlich groB 
sind. 25 

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB das Licht des 
Lichtsignals intervallmaBig rnoduliert wird, daB zur 
Bestimmung des Ruckstreulichts der modulierte 
Anteil des Ruckstreulichts ausgewertet wird und 30 
daB aus dem unmodulierten Lichtanteil (Umge- 
bungslicht)die Umgebungshelligkeit ermitteit wird. 

5. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB in einem dritten Zeitfenster, wahrend 
dem kein Lichtsignal ausgestrahlt wird, die Umge- 35 
bungshelligkeit empfangen wird. 

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB die Auswer- 
tung der empfangenen Signale mit einer Auswerte- 
logik, insbesondere unter Verwendung mindestens 40 
einer Fuzzy- KJassifikation und/oder neuronaler 
Netze erfolgt. 

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, daB bei der Aus- 
wertung die KJassen/Klassifikation: Sichtweite < 45 
50 m, Sichtweite 50 m bis 100 m, Sichtweite > 
100 m, "Blendung", "Hindernis" und/oder "undefi- 
nierter Zustand" unterschieden werden. 

8. Vorrichtung zur Sichtweitenmessung, insbeson- 
dere fur den Einsatz in Kxaftfahrzeugen, mit einem 50 
Lichtsender (1) zum raumlich und/oder zeitlich be- 
grenzten Aussenden eines Lichtsignals in Form ei- 
nes Lichtstrahls, mit einem Lichtempf anger zum 
Empfangen des Ruckstreulichts des ausgesendeten 
Lichtsignals durch Erfassung einer ersten Raumzo- 55 
ne des Lichtstrahls und mit mindestens einem wei- 
teren Lichtempf&nger zu Erfassung des Ruckstreu- 
lichts des ausgesandten Lichtsignals durch Erfas- 
sung mindestens einer weiteren, zweiten Raumzo- 
ne des Lichtstrahls, wobei die erste Raumzone 60 
nicht identisch mit der zweiten Raumzone ist, und 
mit einer Vergleichseinrichtung fur die beiden 
Ruckstreulicht-Ergebnisse und zur Ermittlung der 
Sichtweite unter Berucksichtigung des Vergleichs- 
ergebnisses. 65 
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